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(57) Abstract: The invention relates to a machine for gathering prod- 
ucts such as grass. The inventive machine comprises a main frame (1) 
bearing a first lateral gathering device (14) having a first windrowing 
device (15) associated therewith and a second lateral gathering device 
(16) having a second windrowing device (17) associated therewith. 
The invention is characterised in that the main frame (1) also bears 
a central gathering device (18) and an associated third windrowing de- 
vice (19), both of which can be moved in relation to the frame (1) in 
first and second positions. 

(57) Abrege : La pr6sente invention se rapporte a une machine pour 
grouper des produits tels que de l'herbe, comportant un bati principal 
(1) portant un premier dispositif de ramassage lateral (14) auquel est 
associe un premier dispositif d'andainage (15) et un deuxieme disposi- 
tif de ramassage lateral (16) auquel est associe un deuxieme dispositif 
d'andainage (17). Elle est remarquable en ce que le bati principal (1) 
porte en sus un dispositif de ramassage central (18) auquel est associe* 
un troisieme dispositif d'andainage (19) et que ledit dispositif de ra- 
massage central (18) et ledit troisieme dispositif d'andainage (19) sont 
deplacables par rapport au bati (1) dans une premiere et une deuxieme 
positions. 
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MACHINE POUR GROUPER DES PRODUITS TELS QUE DE L'HERBE 



La presente invention se rapporte a line machine pour grouper des produits 
tels que de l'herbe, du foin ou de la paille, qui se trouvent sur le sol, comportant 
5 notamment un bati principal portant un premier dispositif de ramassage lateral 
auquel est associe un premier dispositif d'andainage et un deuxieme dispositif de 
ramassage lateral auquel est associ6 un deuxi&me dispositif d'andainage. 

Sur une machine connue de ce genre les dispositifs de ramassage sont 
s6par6s et se situent Tim sur le cot6 droit et l'autre sur le cdte gauche du b&ti 
10 principal. Cet agencement permet de ramasser des produits pr6alablement mis en 
andains et de les deplacer lateralement sans qu'ils soient en contact avec le sol. lis 
peuvent alors etre deposes sur un des cotes ou des deux cotes de la machine pour 
former des andains de plus gros volume. 

Cette machine n'est notamment pas appropri6e au ramassage et k 1'andainage 
15 de produits Stales sur toute la surface du sol. Son champ d'utilisation est ainsi 
relativement limite. 

La presente invention a pour but de remedier aux inconv6nients des 
machines connues. Elle doit notamment proposer une machine qui est a la fois 
capable de ramasser des produits d6jk andain6s et des produits etales sur toute la 
20 surface du sol et de les deplacer lateralement sans qu'ils soient en contact avec le 
sol. 

A cet effet une importante caract6ristique de l'invention consiste en ce que le 
bati principal porte en plus un dispositif de ramassage central auquel est associ6 
un troisieme dispositif d'andainage et que ledit dispositif de ramassage central et 

25 ledit troisieme dispositif d'andainage sont deplapables par rapport au bati de 
manure a pouvoir etre transposes dans une premiere position dans laquelle ils sont 
align6s avec les premiers et deuxiemes dispositifs de ramassage et dispositifs 
d'andainage et sont sensiblement adjacents k ceux-ci ainsi que dans au moins \me 
deuxieme position dans laquelle ils sont d6cal6s par rapport auxdits premiers et 

30 deuxiemes dispositifs de ramassage et dispositifs d'andainage. Dans cette 
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deuxieme position, le dispositif de ramassage central et le troisieme dispositif 
d'andainage peuvent notamment etre d6cal6s en hauteur. 

Dans la premiere position, les dispositifs de ramassage ramassent les 
produits sur toute la largeur de la machine. Ces produits peuvent ainsi etre etal6s 
sur la surface du sol ou bien se presenter sous la forme d'andains de faible volume 
pr6alablement formes par exemple au moyen d'une faucheuse-andaineuse. Les 
produits ramasses parviennent alors sur les dispositifs d'andainage qui les 
deplacent lateralement de Tun a l'autre sans qu'ils soient en contact avec le sol et 
les deposent sur un des cotes de la machine sous la forme d'un andain de gros 
volume. 

Dans la deuxieme position, les premiers et deuxiemes dispositifs de 
ramassage ramassent les produits qui se trouvent au sol sous forme d'andains de 
faible volume et les font parvenir h leurs dispositifs d'andainage respectifs. Ceux- 
ci peuvent alors etre entrain6s de sorte qu'ils d6placent ces produits vers le centre 
de la machine pour former un andain central de plus gros volume. II est cependant 
egalement possible d'entrainer les dispositifs d'andainage de sorte qu'ils d6placent 
les prodviits vers les c6t6s exterieurs de la machine en vue de former des andains 
de gros volume en plusieurs passages. 

Selon ime autre caractfristique de Tinvention le troisidme dispositif 
d'andainage est associe k un d6flecteur qui est depla?able par rapport audit 
dispositif d'andainage. Ce deflecteur est agenc6 de sorte qu'il se dSplace 
automatiquement d'xme position sensiblement verticale qu'il occupe lorsque le 
dispositif de ramassage central et le troisieme dispositif d'andainage se situent 
dans leur premiere position, dans une position sensiblement horizontale lorsque 
lesdits dispositifs occupent leur deuxieme position et inversement. 

D'autres caract^ristiques et avantages de l'invention ressortiront de la 
description qui va suivre et qui se reffere aux dessins annexes qui representent, a 
titre d'exemples non limitatifs, quelques formes de realisation de la machine selon 
l'invention. 

Dans ces dessins : 
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-la figure 1 represente une vue de dessus partielle d'une machine selon 
Finvention en position de travail, 

- la figure 2 represente, a plus grande echelle, une vue de dessus du dispositif 
de ramassage central de la machine, 

5 - la figure 3 represente une vue de c6t6 du dispositif de ramassage central 

illustre sur la figure 2, 
-la figure 4 represente une vue analogue a celle de la figure 3, avec le 

dispositif de ramassage central dans une autre position, 
-la figure 5 represente une vue de cote d'une variante de realisation du 
10 dispositif de ramassage central, 

- la figure 6 represente une vue analogue k celle de la figure 5, avec le 
dispositif de ramassage central dans une autre position. 

Telle qu'elle est representee sur la figure 1, la machine selon Tinvention 
comporte un bati principal (1). Celui-ci est constitue par une poutre centrale (2) 

15 qui possdde k son extremite avant un systeme d'accouplement (non represente) 
pour l'accrocher a un tracteur permettant d'animer et de d6placer la machine dans 
une direction d'avancement (A). La poutre (2) possdde k son extremite arrive, une 
traverse (3) avec deux roues de deplacement (4, 5) qui reposent sur le sol. Cette 
poutre (2) comporte en sus deux supports lateraux (6 et 7) sur lesquels sont 

20 articuies des bras (8 et 9) au moyen d'axes (10 et 11) qui sont sensiblement 
paralleles a la poutre (2). Entre la poutre (2) et les bras (8 et 9) sont en sus 
disposes des verins hydrauliques (12 et 13) permettant de deplacer ces bras (8 et 
9) autour desdits axes (10 et 1 1) dans des plans sensiblement verticaux. 

Uextremite exterieure du premier bras (8) porte un premier dispositif de 

25 ramassage (14) du type pick-up auquel est associ6 un premier dispositif 
d'andainage (15). Ces deux dispositifs (14 et 15) forment un ensemble qui peut se 
deplacer sur le sol au moyen de roues ou de patins situ6s sous lesdits dispositifs. 

L'extremite exterieure du deuxieme bras (9) porte un deuxieme dispositif de 
ramassage (16) du type pick-up auquel est associe un deuxieme dispositif 

30 d'andainage (17). lis forment egalement un ensemble qui peut se deplacer sur le 
sol au moyen de roues ou de patins places sous lesdits dispositifs (16 et 17). 
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Le bati principal (1) porte en sus nn dispositif de ramassage central (18) du 
type pick-up auquel est associS un troisieme dispositif d'andainage (19). Chaque 
dispositif d'andainage (15, 17 et 19) est constitue par une bande transporteuse 
guidSe par des rouleaux (20). Un des rouleaux de guidage (20) de la bande 
5 transporteuse de chacun des dispositifs d'andainage (15, 17 et 19) est entraine en 
rotation, par exemple au moyen d'un moteur hydraulique (21), de sorte que la 
bande correspondante se deplace dans sa partie sup6rieure vers la droite ou vers la 
gauche. Les dispositifs de ramassage (14, 16 et 18) du type pick-up peuvent 
Sgalement etre entrants par des moteurs hydrauliques. 

10 Le dispositif de ramassage central (18) et le troisieme dispositif d'andainage 

(19) sont agenc6s de manidre a Stre depla?able en hauteur par rapport au bfiti 
principal (1): lis peuvent ainsi 6tre transposes dans une premiere position dans 
laquelle ils sont alignes avec les premiers et les deuxiemes dispositifs de 
ramassage (14 et 16) et les premiers et les deuxiemes dispositifs d'andainage (15 et 

15 17) et sont sensiblement adjacents a ceux-ci ainsi que dans une deuxieme position 
dans laquelle ils sont d6cal6s par rapport auxdits premiers et deuxiemes dispositifs 
de ramassage (14 et 16) et dispositifs d'andainage (15 et 17). Dans cette deuxieme 
position ils peuvent 6tre d6cales en hauteur de sorte qu'ils soient hors service, 
c'est-&-dire qu'ils n'entrent pas en contact avec les produits. Le dispositif de 

20 ramassage central (1 8) et le troisidme dispositif d'andainage (19) sont relics au bati 
principal (1) au moyen d'un m6canisme de relevage (22) (voir figures 2 k 6). 
Celui-ci se compose de bras de liaison (23, 24, 25) et d'un ou plusieurs verins 
hydrauliques (26, 27). Ces bras de liaison (23, 24, 25) sont articul6s sur le bati 
principal (1) au moyen d'axes (28) et sur le troisieme dispositif d'andainage (19) 

25 qui est li6 au dispositif de ramassage central (18), au moyen d'axes (29). Ces axes 
d'articulation (28 et 29) sont sensiblement horizontaux et perpendiculaires a la 
direction d'avancement (A). Les vfrins hydrauliques (26 et 27) sont articul6s sur le 
bSti principal (1) au moyen d'axes (30) et sur les bras de liaison (23 et 25) au 
moyen d'axes (31). Ces axes (30 et 31) sont sensiblement paralleles aux axes 

30 d'articulation (28 et 29) des bras de liaison (23, 24 et 25). 
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Les bras de liaison (23, 24 et 25) se situent dans deux plans (B et C) d6cal6s 
Tun par rapport a l'autre dans le sens de la hauteur. Dans l'exemple represents le 
mecanisme de relevage (22) comporte trois bras de liaison (23, 24 et 25) dont 
deux (23 et 25) se situent dans le meme plan (B) et dont le troisidme (24) se situe 
5 dans le deuxieme plan (C). Ce troisidme bras (24) se situe sensiblement a 6gales 
distances des deux autres bras (23 et 25). Le mecanisme de relevage pourrait aussi 
comporter quatre bras de liaison situ6s deux a deux dans le mSme plan (B ou C). 

Des d^flecteurs (32, 33, 34) pour guider les produits d6plac6s sont disposes 
sur le cote arriere des dispositifs d'andainage (15, 17 et 19). II ressort des figures 3 

10 & 6 que le deflecteur (34) associ6 au troisieme dispositif d'andainage (19) est 
d6pla?able dans au moins deux positions diff&rentes. Ce deflecteur (34) est 
sensiblement vertical dans la premiere position du dispositif de ramassage central 
(18) et du troisieme dispositif d'andainage (19) et est sensiblement horizontal 
lorsque lesdits dispositifs occupent leur deuxieme position. Le passage de la 

15 position sensiblement verticale dans la position sensiblement horizontale et vice 
versa s'effectue automatiquement lors du d6placement des dispositifs (18 et 19) au 
moyen du mecanisme de relevage (22). 

Dans l'exemple repr6sente sur les figures 3 et 4 le deflecteur (34) est souple. 
II est fixe a une de ses extremites au troisi&ne dispositif d'andainage (19) et a son 

20 autre extremite a la poutre (2) du bati principal (1). II passe sur deux galets (35 et 
36) dont l'un (35) est fixe par rapport au bati principal (1) et l'autre est mobile le 
long de la poutre (2). Le galet mobile (36) est monte sur des supports lat6raux (37) 
qui sont deplagables sur des guides (38) longitudinaux fix6s sur les flancs de la 
poutre (2) du bSti principal (1). Au moins un des supports lateraux (37) est reli6 a 

25 un ressort de traction (39) qui le tire dans la direction d'avancement (A). 

Dans l'exemple represent^ sur les figures 5 et 6 le deflecteur (34) est rigide. 
A l'une de ses extremites il est articul6 sur le troisidme dispositif d'andainage (19) 
au moyen d'un axe sensiblement horizontal (40). L'autre extr&nite de ce deflecteur 
(34) comporte un galet (41). Celui-ci est guid6 sur un rail (42) qui est 116 a la 

30 poutre (2). Ce rail (42) presente deux parties (43 et 44) dont Time est sensiblement 
verticale et l'autre est sensiblement horizontale. 
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Durant le travail, la machine est accroch6e a un tracteur qui la deplace dans 
la direction (A). Dans la premiere position de travail les bras (8 et 9) sont abaissSs 
en position sensiblement horizontale a l'aide des vSrins hydrauliques (12 et 13), de 
sorte que les premier et deuxi&ne dispositifs de ramassage (14 et 16) s'appuient 
5 sur le sol. Le dispositif de ramassage central (18) est 6galement abaisse au moyen 
du m6canisme de relevage (22), de sorte qu'il touche le sol. Les trois dispositifs de 
ramassage (14, 18 et 16) se situent alors c6te a cote sur une meme ligne. lis sont 
animus de sorte qu'ils ramassent sur toute la largeur de la machine les produits 
etales sur le sol et les acheminent sur les dispositifs d'andainage (15, 19 et 17). Ces 

10 derniers sont egalement animes et d6placent lesdits produits, sans qu'ils soient en 
contact avec le sol, vers un des cot6s de la machine en vue de la formation d r un 
andain lateral (45) de gros volume. Les d6flecteurs (32, 34 et 33) sont 
sensiblement verticaux et empechent les produits de glisser sur le cdte anidre des 
dispositifs d'andainage (15, 19 et 17). 

15 Dans la deuxidme position de travail, les premier et deuxidme dispositifs de 

ramassage (14 et 16) et les dispositifs d'andainage (15 et 17) correspondants 
occupent les memes positions que celles decrites ci-dessus. Le dispositif de 
ramassage central (18) et le dispositif d'andainage correspondant (19) sont 
deplaces vers le haut, au moyen du mecanisme de relevage (22), jusqu'a proximity 

20 de la poutre (2). A cet effet, les v&rins hydrauliques (26 et 27) sont commandos 
pour qu ! ils se retractent lis font alors pivoter les bras de liaison (23, 24 et 25) 
autour de leurs axes d'articulation (28) de sorte qu'ils assurent ledit soulevement 
Le dispositif de ramassage central (18) et le troisieme dispositif d'andainage (19) 
sont alors d6cal6s en hauteur par rapport aux dispositifs voisins et sont en quelque 

25 sorte hors service. 

Simultan6ment, le deflecteur souple (34) selon le mode de realisation qui est 
represents sur les figures 3 et 4, est tire vers Tavant par le ressort (39) et le galet 
mobile (36) dont les supports lateraux (37) se d^placent sur les guides (38). Ce 
d£flecteur (34) se replie alors autour des galets (35 et 36) et occupe une position 

30 sensiblement horizontale entre la poutre (2) et le dispositif d'andainage (19). 
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Dans le mode de realisation selon les figures 5 et 6 le deflecteur (34) est 
guid6 par le rail (42) lors dudit soulevement. II se replie alors vers l'avant autour 
del' axe d'articulation (40) et se place dans une position sensiblement horizontale 
entre la poutre (2) et le dispositif d'andainage (19) afin de permettre un relevage 
5 maximal de ce dernier. 

Dans cette deuxi&ne position de travail, les premier et deuxieme dispositifs 
de ramassage (14 et 16) sont anim6s de sorte qu ! ils ramassent les produits sur le 
sol et les acheminent sur les dispositifs d'andainage (15 et 17) correspondants. Ces 
derniers peuvent alors etre entrants de sorte qu'ils deplacent ces produits vers le 

10 milieu de la machine pour former un andain central a l'emplacement Iib6r6 par le 
troisi&ne dispositif d'andainage (19). Us peuvent aussi etre entrants de sorte qu f ils 
deplacent les produits vers les cot£s pour former des andains lat&aux. Dans cette 
deuxi&ne position de travail la machine peut notamment ramasser des andains de 
faible volume et les regrouper pour former des andains de plus gros volume. Ces 

15 derniers peuvent alors etre r£colt6s par exemple au moyen d'une presse ou d'une 
ensileuse. 

Pour le transport, le dispositif de ramassage central (18) et le troisieme 
dispositif d'andainage (19) sont souleves dans la position qu'ils occupent dans la 
deuxieme position de travail d£crite ci-dessus. Le deflecteur (34) est alors 

20 automatiquement replie dans sa position sensiblement horizontale. Les bras (8 et 
9) avec leurs dispositifs de ramassage et d'andainage (14, 15, 16 et 17) sont 
soulev6s autour des axes d'articulation (10 et 11) au moyen des verins 
hydrauliques (12 et 13), de maniere a r6duire la largeur de la machine. Dans cette 
position les dSflecteurs (32 et 33) qui sont associes aux premier et deuxieme 

25 dispositifs d'andainage (15 et 17) peuvent 6galement Stre replies vers ces 
dispositifs (15 et 17) en vue de reduire 1'encombrement 

II est bien evident que l'invention n'est pas limitee aux modes de realisation 
decrits et represents sur les dessins annexes. Des modifications restent possibles, 
notamment en ce qui concerne la constitution des divers 61£ments ou par 

30 substitution d'6quivalents techniques, sans sortir pour autant du domaine de 
protection. 
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REVENDICATIONS 

L Machine pour grouper des produits tels que de l'herbe, du foin ou de la 
paille, qui se trouvent sur le sol, comportant notamment un b&ti principal (1) 
5 portant un premier dispositif de ramassage lateral (14) auquel est associe un 

premier dispositif d'andainage (15) et un deuxi&ne dispositif de ramassage 
lateral (16) auquel est associ6 un deuxieme dispositif d ! andainage (17), 
caracterisee par le fait que le bati principal (1) porte en plus un dispositif de 
ramassage central (18) auquel est assocte un troisidme dispositif d'andainage 

10 (19) et que ledit dispositif de ramassage central (18) et ledit troisi&ne 

dispositif d'andainage (19) sont deplapables par rapport au bati (1) de 
manidre a pouvoir etre transposes dans une premiere position dans laquelle 
ils sont alignes avec les premiers et deuxiemes dispositifs de ramassage (14 
et 16) et dispositifs d'andainage (15 et 17) et sont sensiblement adjacents h 

15 ceux-ci ainsi que dans au moins une deuxidme position dans laquelle ils sont 

decal6s par rapport auxdits premiers et deuxiemes dispositifs de ramassage 
(14 et 16) et dispositifs d'andainage (15 et 17). 

2. Machine selon la revendication 1, caracterisee par le fait que le dispositif de 
20 ramassage central (18) et le troisi&ne dispositif d'andainage (19) peuvent 

6tre d£cales en hauteur. 

3. Machine selon la revendication 1 ou 2, caracterisee par le fait que le 
dispositif de ramassage central (18) et le troisidme dispositif d'andainage 

25 (19) sont relies au Mti principal (1) au moyen d'un m6canisme de relevage 

(22). 

4. Machine selon la revendication 3, caracterisee par le fait que le m6canisme 
de relevage (22) se compose de bras de liaison (23, 24 et 25) qui sont 

30 articutes sur le bati principal (1) au moyen d'axes (28) sensiblement 

horizontaux et perpendiculaires k la direction d'avancement (A) et sur le 
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troisieme dispositif d'andainage (19) qui est lie au dispositif de ramassage 
central (18), au moyen d f axes (29) sensiblement horizontaux et 
perpendiculaires a la direction d'avancement (A). 

5 5. Machines selon la revendication 4, caracterisee par le fait que le m6canisme 
de relevage (22) comporte au moins un verin hydraulique (26, 27) qui est 
articule sur le bati principal (1) et sur un bras de liaison (23, 25). 

6. Machine selon la revendication 4, caracterisee par le fait que les bras de 
10 liaison (23, 24 et 25) se situent dans deux plans (B et C) d6cal6s Tun par 

rapport k l'autre dans le sens de la hauteur. 

7. Machine selon la revendication 6, caracterisee par le fait que le m6canisme 
de relevage (22) comporte trois bras de liaison (23, 24 et 25) dont deux (23 

15 et 25) se situent dans le meme plan (B) et dont le troisieme (24) se situe dans 

le deuxieme plan (C). 

8. Machine selon la revendication 7, caracterisee par le fait que le troisieme 
bras (24) se situe sensiblement a 6gales distances des deux autres bras (23 et 

20 25). 

9. Machine selon Tune quelconque des revendications pr6cedentes, caracterisee 
par lefait que des deflecteurs (32, 33, 34) pour guider les produits deplacSs 
sont disposes sur les cotes arriere des dispositifs d'andainage (15, 17 et 19). 

25 

10. Machine selon la revendication 9, caracterisee par le fait qu'au troisieme 
dispositif d'andainage (19) est associ6 un d6flecteur (34) qui est deplagable 
par rapport audit dispositif d f andainage (19). 

30 11. Machine selon la revendication 10, caracterisee par le fait que le d6flecteur 
(34) est depla^able automatiquement entre une position sensiblement 
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verticale qu f il occupe dans la premiere position du dispositif de ramassage 
central (18) et du troisieme dispositif d'andainage (19) et une position 
sensiblement horizontale qu f il occupe dans leur deuxi&ne position. 

12. Machine selon la revendication 11, caracterisee par le fait que le d6flecteur 
(34) est souple et qu'il est fix£ a une de ses extremites au troisi&ne dispositif 
d'andainage (19) et k son autre extremity au bati principal (1). 

13. Machine selon la revendication 12, caracterisee par le fait que le deflecteur 
(34) passe sur deux galets (35 et 36) dont Tun (35) est fixe par rapport au bati 
principal (1) et l'autre (36) est mobile le long du bati principal (1). 

14. Machine selon la revendication 13, caracterisee par le fait que le galet 
mobile (36) est mont6 sur des supports lateraux (37) d^plapables sur de 
guides (38) fix6s au bati principal (1). 

15. Machine selon la revendication 14, caracterisee par le fait qu f au moins un 
support lateral (37) est reli6 a un ressort de traction (39). 

16. Machine selon la revendication 11, caracterisee par le fait que le deflecteur 
(34) est rigide et qu'il est articule a une de ses extr6mit6s sur le troisieme 
dispositif d f andainage (19) au moyen d'un axe (40). 

17. Machine selon la revendication 16, caracterisee par le fait que l'autre 
extremite du deflecteur (34) est guidee au moyen d'un galet (41) sur un rail 
(42) fix6 au bati principal (1) en vue de provoquer le deplacement dudit 
deflecteur entre la position sensiblement verticale et la position sensiblement 
horizontale. 
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Fig. 4 
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